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O The Freescale Cup

Celosvéetova soutéz autonomnich modelu aut.

Cilem je projeti drahy v co nejkratsim case.

O projektu

Cilem bylo navrhnout konstrukci a algoritmy pro
projeti zatacky drahy.

Z hlediska TFC to byl pruzkum moznosti.



Baterie

Prehled reseni

Dve radkové kamery

10 Shield e Freedom Board s ARM
Freedom Board Cortex M4

e Dva otackomeéry



Software

Rozpoznani drahy primeérovanim {

De b u g p Fes UA RT Uprava snimkovaci frekvence podle osvétleni

!

Rizeni rychlosti neni implementovano
(vykon je trvale na 30%)

“Wwpoéet primérné hodnoty a vib&r Usekd nad a pod ni

h 4

Na doplneni: jiné algoritmy na oo v gt o
zpracovani obrazu, rizeni rychlosti a T
aktivni brzdeéni, fizeny smyk...

wypofet natofeni serva




Kompromisy a problemy

 \lyska a Sirka zavesu * Vlykonnost
kamer a uhel jejich mikrokontroléru
sklonu « CodeWarrior 10.5

e Vady optiky kamer

e Ruseni



Ukazka

The Freescale Cup
BROB projekt




Porovnani s AROS vl

AROS v1 se ucastnil letosni kvalifikace na soutéz TFC v Ziliné
Mél dvé kamery nad sebou pro pohled pred sebe a do dalky
Postaven na Tower Boardu s mikrokontrolérem Kinetis K40

Uspésnost: dojel, nepostoupil



Shrnuti
e Zadani bylo vyreseno.

* Navrzené reseni neni optimalni a bude
nahrazeno.



Dekuji za pozornost
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